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Abstrakt: Lokalizace je v robotice jednou z nejd̊uležitěǰśıch oblast́ı základńı
podpory pro úspěšné plněńı úkol̊u robot̊u. Tato práce uvád́ı přehled některých
lokalizačńıch metod, které jsou dále použity v praktické implementaci na reálných
robotech. Pro implementaci byl také vybrán a konkretizován mechanismus Monte
Carlo lokalizace (MCL), který představuje velmi úspěšnou pravděpodobnostńı
metodu pro lokalizaci robota i v situaćıch, kdy údaje źıskané ze senzor̊u nejsou
zcela v souladu s realitou. Vzniklý lokalizačńı mechanismus byl úspěšně nasazen
na několika robotech. Dále práce uvád́ı zp̊usob, jak použ́ıt jednoduchý a chybami
zat́ıžený přij́ımač GPS signálu pro úspěšnou lokalizaci robota na grafem zadané
mapě.
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